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3 Model B）を使用し，モータドライバ（DC Motor 











山本聡史ら／秋田県立大学ウェブジャーナル B／ 19, l. 6, 79-186
山本聡史ら/秋田県立大学ウェブジャーナル B/20XX, vol. X, 1-5. 
 













































































山本聡史ら／秋田県立大学ウェブジャーナル B／ 19, l. 6, 79-186
山本聡史ら/秋田県立大学ウェブジャーナル B/20XX, vol. X, 1-5. 
 




















































































山本聡史ら／秋田県立大学ウェブジャーナル B／ 19, l. 6, 79-186
山本聡史ら/秋田県立大学ウェブジャーナル B/20XX, vol. X, 1-5. 
 












図 3 マイクロフォンアレイ 
 



























音声の変化を解析した．5 月 4 日に孵化した 3 羽の
マガモを素手で拘束し，上下に振るなどの刺激を与
えて強制的にディストレスコールを発声させ，5月 8
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3 個体，ヒエ類 1 個体，キツネボタン類 3 個体，ス
ズメノテッポウ類 13個体の 7草種 23個体が確認さ
れた．乾物重は 4.31g であった．同様に区切った区
画 Bではスカシタゴボウ 3個体，タネツケバナ 3個
体，ヒエ類 1個体，スズメノテッポウ類 14個体の 4
草種 21個体が確認された．乾物重は 21gであった． 
イネの草丈について秋田県の平均と比較してみる
と，6 月下旬までは秋田県平均の草丈が大きく伸長
していたが，6月 29日から 7月 6日にかけてマガモ
水田の草丈が急速に大きくなり，最終的にマガモ水














ったが，マガモ水田では 6月 22日から 29日にかけ
て 43から 48と急激な葉色の増加が見られ，その後
減少を続け 7月 27日には最も低く 32になり，調査
















図 5 踏み池の形成 
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Innovative Approach to Maximum Utilization of Mallard in Rice Duck 
Farming: A Collaboration Between Agriculture and Industry
Basic Study on Monitoring and Controlling Technology for a Flock of Mallards 
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In rice duck farming, mallards are utilized to control weeds and pests in a paddy field without chemical materials. This integrated farming can 
bring much profit to farmers because the market value of organic products is very high. However, it is difficult to make a flock of mallards move 
all over the field uniformly. As a result, the working accuracy of the birds tends to be worse than herbicides and pesticides. To cope with the 
problem, we developed an innovative approach to fully utilize mallards through a collaboration between agriculture and industry in our university. 
A prototype guidance robot for mallards was designed and an evaluation of moving performance was conducted on the bumpy surface of snow. A 
measurement system for locating the flock of mallards using acoustic sound was developed to monitor the birds. Acoustic characters were 
revealed by analyzing the spectrogram and formant structure. Finally, the rice yield and growth was measured.
Correspondence to Satoshi Yamamoto, Department of Agribusiness, Faculty of Bioresource Sciences, Akita Prefectural University, 2-2 
Aza-Minami, Ogata-village, Akita 010-0444, Japan. E-mail: syamamot@akita-pu.ac.jp
- 186 -
山本聡史ら／秋田県立大学ウェブジャーナル B／ 19, l. 6, 79-186
